
























隠れマルコフモデル （Hidden Markov Model）	
・ 観測変数xtは潜在変数ztに影響を受けて生成	
・ 潜在変数ztは一次マルコフ連鎖に従いzt - 1の
影響を受けて生成	
・ 観測変数xn同士は独立である	
Γ= p(zt+1 = j | zt = i)zt ~ p(zt | zt−1,A)xt ~ p(xt | zt )
p(x, z) = p(xi | zi ) p(zi | zi−1)i∏ Viterbiアルゴリズムで




 ・ 羽ばたき周波数： WBF = Log normal (μ,𝜎, kappa)	
 ・ 体軸角度： pitch = Normal (μ,𝜎)	
 ・ 全体活動量： SDODBA = Exponential (λ) 	
 ・ 潜水： depth = Bernoulli (p) (x = 0, 1)	
(分類数 Zn = 4： 繁殖地: Colony,  潜水: Diving,  飛翔: Fly,  遊泳: Swim)	
Γ行動遷移確率　　： 	
※ ありえない行動遷移は小さな値を与える 
Colony	 Dive	 Fly	 Swim	
Colony	 0.996	 0	 0.004	 0	
Dive	 0	 0.913	 0	 0.087	
Fly	 0.004	 0	 0.974	 0.021	
Swim	 0	 0.066	 0.008	 0.926	
HMMを用いた行動分類の結果	





























otherwise.ω1(t ),.......,ω p(t )( )共変数 （環境要因） 
Γ(t ) = (γ ij(t ) )
γ ij
(t ) = Pr(Zt+1 = j | Zt = i)
e.g.) カツオドリ幼鳥 
風が強くなると海に
出掛けなくなる傾向 Leave or Stay	
応用：環境要因をモデルに組み込む	




































zn, n ∈ {1,.....,N}( )Z1	 Z2	 Zt-1	 Zt	
X1	 X2	 Xt-1	 Xt	 xt ~ p(xt | zt,µ)
観測変数の条件付き分布	








・ その他の手法では、Colony → Swim などありえない行動遷移が散見される	
・ 決定木手法では一度分類されると修正不能（パラメータ設定が重要）	
Colony	 Diving	 Fly	 Swim	
そこで、本研究では連続性を考慮した行動分類手法を確立するため、	
where ω denotes the set of all parameters	
θ = (A,π,µ)
行動分類の正誤率は約98％	
